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油菜基质块苗移栽机取苗装置设计与试验
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摘要：针对现有油菜基质块苗取苗装置在取苗过程易脱苗和基质损失率高等问题，设计了一种往复夹取式取苗装

置。根据垂直苗盘取苗、平行铅垂线投苗的取苗臂位置要求，确定了取苗装置各构件尺寸关系，构建了取苗臂的运

动学模型，得出其位移方程及相对运动轨迹。以减小取苗轨迹水平间距及取苗轨迹高度为优化目标，基于 Ｍａｔｌａｂ

软件优化取苗装置各构件参数为：主动杆长度７５１０ｍｍ，取苗臂长度３３５２６ｍｍ，从动杆长度１００４２ｍｍ，机架长度

１７１３２ｍｍ，该参数组合下，取苗轨迹水平间距为 １７３２０ｍｍ，取苗轨迹高度为 ２９５６ｍｍ。构建了取苗回程苗块的

动力学模型，分析了苗块临界脱苗方程，结合苗块力学特性参数测定试验，得出最小取苗夹持力为 ７０７Ｎ，确定了

末端执行器气缸缸径为 ２０ｍｍ。应用 ＡＤＡＭＳ软件获得仿真取苗轨迹，运用高速摄影技术测定实际取苗轨迹高度

和取苗轨迹水平间距，经对比分析，实际值与理论值、仿真值的相对误差均小于 ３％，验证了取苗装置设计的合理

性。台架试验表明，取苗成功率为 ９３３３％，脱苗率为 ２８６％，基质损失率为 ３７５％，满足油菜基质块苗移栽要求。
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０　引言

长江流域是我国主要的冬油菜种植区域，稻油

轮作茬口矛盾突出，育苗移栽是解决该问题的重要

手段
［１－３］

。人工移栽劳动强度大，易损伤油菜幼苗

根系，难以保证作业质量
［４］
。开发油菜移栽机对提

高移栽效率、节约农时、提升油菜移栽质量具有重要

意义
［５］
。取苗装置是油菜移栽机的关键部件，对移

栽作业效果和栽植质量有着决定性的影响
［６］
。现

有油菜移栽机对油菜基质块苗适应性较差
［７］
，目前

国内尚缺乏适用于油菜基质块苗移栽及其配套取苗

装置的相关研究。

国外关于基质块苗移栽机的研制起步较早，如

意大利 ＦＥＲＲＡＲＩ公司研发的 ＦＰＣ型移栽机［８］
，实

现了对蔬菜基质块苗全自动化覆膜移栽作业，栽植

过程稳定可靠；法国 ＣＭ＆ＲＥＧＥＲＯ公司研制了全自
动移栽机

［９］
，其取苗基于气动控制原理，实现了对

基质块苗的高频、高效移栽。国外全自动移栽机主

要根据各国作物种植模式和农艺要求研制，其整机

较为庞大，对田间条件要求较高，不适合我国长江流

域稻坂田粘重土壤的油菜移栽实际情况
［１０］
。目前，

国内对移栽机械及其配套取苗装置的研究主要针对

钵体苗、穴盘苗及毯状苗。廖庆喜等
［１１］
基于气动控

制原理研制了适用于油菜纸钵苗移栽机的嵌入式气

动取苗装置，实现了对多行钵苗的同步取苗投苗功

能；高国华等
［１２］
运用单驱动源下的联动机构设计了

穴盘苗取苗手爪，通过参数分析降低了移栽过程中

的穴苗钵坨损伤；吴崇友等
［１３－１４］

对油菜毯状苗移栽

机取苗装置的取苗过程进行分析，通过优化相关参

数提高了移栽质量。上述研究借助传动系统与取苗

针实现了移栽机的取苗功能，但均出现因脱苗而造

成的基质粘附损失和破坏损失。目前鲜有关于油菜

基质块苗移栽机及其配套取苗装置设计的报道。

本文以立方体油菜基质块苗为研究对象，设计

一种往复夹取式取苗装置，以减小基质损失率和脱

苗率为目标，建立取苗臂的运动学模型，得出其位移

方程及相对运动轨迹，优化取苗装置关键结构参数，

建立苗块的动力学模型，得到末端执行器相关参数，

通过轨迹提取和台架试验验证该装置的工作轨迹及

取苗作业性能，以期为油菜基质块苗移栽机配套取

苗装置的研制提供参考。

１　移栽机结构与工作过程

１１　整机结构与工作过程

油菜基质块苗移栽机结构如图 １所示，主要包
括立式旋耕驱动耙、空气压缩机、放苗盘、同步带输

送机构、分苗装置、取苗装置、开沟器、覆土轮等，其

中取苗装置为其核心部件。参照 ＮＹ／Ｔ１９２４—２０１０
《油菜移栽机质量评价技术规范》

［１５］
，并结合油菜基

质块苗移栽种植农艺要求，确定其主要技术参数如

表１所示。

图 １　油菜基质块苗移栽机整机结构图

Ｆｉｇ．１　Ｓｔｒｕｃｔｕｒａｌｄｉａｇｒａｍｓｏｆｒａｐｅｓｅｅｄｓｕｂｓｔｒａｔｅ

ｓｅｅｄｌｉｎｇｔｒａｎｓｐｌａｎｔｅｒ
１．载苗盘　２．送苗装置　３．取苗装置　４．分苗装置　５．覆土轮

６．开沟器　７．旋耕刀　８．空气压缩机　９．同步带输送苗机构　

１０．副机架　１１．立式旋耕驱动耙
　

　　工作时，人工将油菜基质块苗放置于载苗盘中，
分苗装置推板将整列苗块推送至同步带，苗块随同

步带排队向下运苗至分苗位置，分苗装置以一定频

率对整列苗块逐一夹持以达到单株分离，取苗装置

以相同频率对苗块往复夹取并垂直投苗，苗块在自

身重力作用下下落至栽植器；立式旋耕驱动耙在拖

拉机牵引下对苗床带进行旋耕作业，形成合理的苗

沟，同时为保证苗块在栽植时的直立度，通过开沟器

对沟壑进行二次作业以形成平整沟型，当苗块落入

苗沟内，安装在开沟器后端的覆土器及时将土壤填

覆至苗块两侧，并完成一个周期的移栽作业。
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表 １　油菜基质块苗移栽机主要技术参数

Ｔａｂ．１　Ｍａｉｎｔｅｃｈｎｉｃａｌｐａｒａｍｅｔｅｒｓｏｆｒａｐｅｓｅｅｄｓｕｂｓｔｒａｔｅ

ｓｅｅｄｌｉｎｇｔｒａｎｓｐｌａｎｔｅｒ

　　　参数 数值／型式

特征型式 输送带式

外形尺寸（长 ×宽 ×高）／

（ｍｍ×ｍｍ×ｍｍ）

２０００×１９００×１３５０

（高度根据驱动耙参数而定）

苗盘倾角／（°） ３０

栽植株距／ｍｍ ２５０～３５０

栽植行距／ｍｍ ４５０

栽植深度／ｍｍ ６０～１００

栽植频率／（株·ｍｉｎ－１） ３０～６０

栽植行数／行 ４

工作幅宽／ｍｍ ２０００

配套动力／ｋＷ ７０～８０

作业速度／（ｋｍ·ｈ－１） ２２～３５

１２　取苗装置结构与取苗过程

取苗装置主要由回转曲柄、主动杆、取苗夹板、

从动轴、Ⅰ号气缸、Ⅱ号气缸、Ⅲ号气缸及相应气缸
固定座等组成，其结构示意图如图２所示。其中，Ⅲ
号气缸、Ⅲ号气缸固定座及取苗夹板构成取苗末端
执行器，可对苗块进行夹持取苗；取苗末端执行器与

Ⅱ号气缸、Ⅱ号气缸固定板、主动杆、从动杆等构成
往复摆动机构，以Ⅰ号气缸为动力源，以回转曲柄和
从动轴为介质，将动力传动至主动杆，实现取苗装置

往复运动。

图 ２　取苗装置结构示意图

Ｆｉｇ．２　Ｓｃｈｅｍａｔｉｃｏｆｐｉｃｋｕｐｄｅｖｉｃｅ
１．回转曲柄　２．主动杆　３．主动杆固定套筒　４．从传动轴　５．从

动杆铰接座　６．第一副机架　７．取苗夹板　８．Ⅲ号气缸　９．Ⅲ

号气缸固定座　１０．Ⅱ号气缸　１１．Ⅱ号气缸固定板　１２．第二副

机架　１３．Ⅰ号气缸
　

取苗作业初始状态时，Ⅰ号气缸呈缩短状态，Ⅲ
号气缸呈张开状态。具体取苗过程为：①取苗进程，
Ⅰ号气缸伸出，驱动往复摆动机构主动杆顺时针旋
转，当取苗臂垂直于苗盘，取苗夹板置于苗块两侧

时，取苗装置处于取苗位置。②取苗时刻，Ⅲ号气缸
闭合，驱动取苗夹板夹持苗块基质体。③取苗回程，

Ⅰ号气缸收缩，驱动往复摆动机构主动杆逆时针旋
转，使苗块随取苗臂远离苗盘，使取苗臂运动至与铅

垂线平行，此时取苗装置处于直立位置。④投苗进
程，Ⅱ号气缸伸出，驱动取苗末端执行器向下运动至
栽植器上方，即投苗位置。⑤投苗时刻，Ⅲ号气缸张
开，驱动取苗夹板释放苗块，油菜基质块苗落入栽植

器中。⑥投苗回程，Ⅱ号气缸收缩，驱动取苗末端执
行器向上运动，取苗装置回到初始状态，完成一次完

整的取苗动作。

２　取苗过程运动学分析

２１　取苗臂数学模型

取苗过程中，往复摆动机构各构件长度不变，可

以将其简化为一种外加动力的铰链四杆机构。往复

摆动机构运动简图如图３所示，其中：ＢＣ为主动杆、
ＣＥ为取苗臂、ＡＤ为从动杆、ＡＢ为副机架，取苗臂
ＣＥ与从动杆 ＡＤ铰接于 Ｄ点，ＡＢＣＤＡ构成封闭四边
形。

图 ３　往复摆动机构运动简图

Ｆｉｇ．３　Ｋｉｎｅｍａｔｉｃｄｉａｇｒａｍｏｆｒｅｃｉｐｒｏｃａｔｅｓｗｉｎｇｍｅｃｈａｎｉｓｍ
　
为保证取苗和投苗时取苗装置能够到达指定位

置执行取苗和投苗动作，取苗臂偏角应满足如下条

件：取苗装置处于取苗状态时，各杆处于 ＡＢＣＤＥ位
置，取苗夹板对苗块进行夹持取苗，此时取苗臂偏角

θ１需等于苗盘倾角，即 θ１为 ３０°；取苗装置处于直立
状态时，各杆处于 Ａ′Ｂ′Ｃ′Ｄ′Ｅ′位置，此时取苗臂 ＣＥ

偏角 θ１需为０°。

设定铰链四杆机构各构件尺寸为 ｌ１、ｌ２、ｌ３、ｌ４、

ｌ５，取苗状态时主动杆 ＢＣ、从动杆 ＡＤ的初始角分别

为 φ０、ψ０，直立状态时主动杆 ＢＣ、从动杆 ＡＤ的位置

角为 φ１、ψ１。由封闭四边形 ＡＢＣＤＡ及 Ａ′Ｂ′Ｃ′Ｄ′Ａ′

得出机构各杆所构成的封闭矢量方程
［１６－１７］

ｌ１＋ｌ２＝ｌ３＋ｌ４ （１）
将式（１）转换为标量表达式，并向 Ｘ、Ｙ方向投

影可得各杆件尺寸关系为
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ｌ１ｃｏｓ（π－φ０＋θ２） 槡＋３ｌ２／２＝ｌ４ｃｏｓθ２－ｌ３ｃｏｓ（ψ０－θ２）

ｌ１ｓｉｎ（π－φ０＋θ２）＋ｌ２／２＝ｌ４ｓｉｎθ２＋ｌ３ｓｉｎ（ψ０－θ２）

ｌ２－ｌ１ｃｏｓ（φ１－θ２）＝ｌ４ｃｏｓθ２－ｌ３ｃｏｓ（ψ１－θ２）

ｌ１ｓｉｎ（φ１－θ２）＝ｌ４ｓｉｎθ２＋ｌ３ｓｉｎ（ψ１－θ２













）

（２）

式中　ｌ１———主动杆 ＢＣ长度，ｍｍ
ｌ２———取苗臂 ＣＤ长度，ｍｍ
ｌ３———从动杆 ＡＤ长度，ｍｍ
ｌ４———机架 ＡＢ长度，ｍｍ
ｌ５———Ｉ号气缸闭合时，取苗臂 ＣＥ长度，ｍｍ
θ２———机架 ＡＢ与竖直面倾角，（°）

在取苗过程中，主动杆转角由 φ０变化至 φ１，往
复摆动机构需满足平面四杆机构主动杆存在条件。

当主动杆转角 φ＝１８０°时，主动杆与机架运动学尺
寸重合共线，机构存在最小传动角

［１８］
，为保证机构

具有良好的传力性能，该四杆机构传动角应大于许

用［βｍｉｎ］。其中［βｍｉｎ］一般为 ４０°～５０°，取［βｍｉｎ］＝
５０°。故各杆件间尺寸的约束条件为

ｌ１＋ｌ２≤ｌ３＋ｌ４
ｌ１＋ｌ３≤ｌ２＋ｌ４
ｌ４－ｌ１≤ｌ２＋ｌ３

［βｍｉｎ］－ａｒｃｃｏｓ
ｌ２２＋ｌ

２
３－（ｌ４－ｌ１）

２

２ｌ２ｌ３
≤











 ０

（３）

２２　取苗臂运动学模型

取苗过程中，取苗进程与回程、投苗进程与回

程，取苗臂所形成的相对运动轨迹分别相同，取苗回

程与投苗进程为携苗运动过程，该过程取苗臂运动

状态直接决定苗块的运动状态，分别建立取苗回程

和投苗进程的运动学模型，具体如下：

取苗回程阶段，根据图 ３建立矢量封闭方程
为

ｌＢＥ＝ｌＢＣ＋ｌＣＥ （４）
将矢量式转换为解析形式，得出取苗回程阶段

取苗臂位移方程为

ｘＢ＝ｙＢ＝０ （５）
ｘＣ＝ｘＢ＋ｌ１ｃｏｓ（π－φ（ｔ）＋θ２）

ｙＣ＝ｙＢ＋ｌ１ｓｉｎ（π－φ（ｔ）＋θ２{ ）
　（０≤ｔ≤Ｔ１）

（６）
ｘＥ＝ｘＣ＋ｌ５ｃｏｓθ１（ｔ）

ｙＥ＝ｙＣ＋ｌ５ｓｉｎθ１（ｔ{ ）
（７）

整理式（４）～（７）可得
ｘＥ＝ｌ１ｃｏｓ（π－φ（ｔ）＋θ２）＋ｌ５ｃｏｓθ１（ｔ）

ｙＥ＝ｌ１ｓｉｎ（π－φ（ｔ）＋θ２）＋ｌ５ｓｉｎθ１（ｔ{ ）
（８）

投苗进程阶段，取苗臂在水平 Ｘ方向位置不

变，其铅垂 Ｙ方向位移为
ｙＥ＝ｌ１ｓｉｎ（π－φ（Ｔ１）＋θ２）＋ｌ５ｓｉｎθ１（Ｔ１）＋ｖｔ

（０≤ｔ≤Ｔ２） （９）
式中　θ１（ｔ）———取苗臂偏角关于时间的函数

φ（ｔ）———主动杆转角关于时间的函数
ｖ———机组前进速度，ｍｍ／ｓ
Ｔ１———取苗回程中取苗装置运行时间，ｓ
Ｔ２———投苗进程中取苗装置运行时间，ｓ

根据式（８）、（９）绘制取苗回程及投苗进程的取
苗轨迹如图４所示。其中，取苗臂末端 Ｅ点在 ｘ方
向位移为 ΔｘＥ，其物理意义为取苗回程阶段取苗轨
迹水平间距，取苗臂末端 Ｅ点在 ｙ方向位移为 ΔｙＥ，
其物理意义为取苗回程阶段取苗轨迹高度。其计算

方法为

ΔｘＥ＝ｘＥ｜ｔ＝０－ｘＥ｜ｔ＝Ｔ１
ΔｙＥ＝ｙＥ｜ｔ＝Ｔ１－ｙＥ｜ｔ

{
＝０

（１０）

图 ４　相对取苗轨迹

Ｆｉｇ．４　Ｒｅｌａｔｉｖｅｓｅｅｄｌｉｎｇｔｒａｊｅｃｔｏｒｙ
　
取苗轨迹水平间距 ΔｘＥ及取苗轨迹高度 ΔｙＥ与

往复摆动机构结构参数有关，同等条件下，取苗轨迹

水平间距 ΔｘＥ越大，取苗臂在 Ｘ方向运动时间越长，
则该过程苗块越不稳定而脱苗，取苗轨迹高度 ΔｙＥ
越大，取苗臂末端点 Ｅ与地面的距离越大，即取苗
回程中苗块底端与地面的距离逐渐增大，此时若

苗块脱离取苗夹板，苗块与地面或栽植器碰撞造

成基质损失率将增大。因此，确定取苗轨迹水平

间距 ΔｘＥ及取苗轨迹高度 ΔｙＥ为往复摆动机构优
化目标。

２３　取苗装置结构参数分析

根据取苗臂位移方程及运动轨迹，分析得出取

苗轨迹水平间距 ΔｘＥ与取苗轨迹高度 ΔｙＥ越小，越
有利于取苗可靠及基质完整性。考虑取苗装置与同

步带输送苗机构间的装配关系及往复摆动机构各组

成构件尺寸需求，赋予取苗轨迹水平间距 ΔｘＥ及取
苗轨迹高度 ΔｙＥ边界条件为
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１５０ｍｍ≤ΔｘＥ≤２００ｍｍ

２０ｍｍ≤ΔｙＥ≤{ ４０ｍｍ
（１１）

设定取苗装置结构参数初值 ｌ１ ＝７５ｍｍ，ｌ４ ＝
１７１ｍｍ，θ１＝３０°，θ２＝１３５°，［βｍｉｎ］＝５０°，采用拟牛
顿法和Ｍａｔｌａｂ软件，对式（２）、（３）、（８）、（１０）、（１１）
组成的非线性方程组进行数值计算与迭代优化

［１９］
，

取苗轨迹水平间距 ΔｘＥ与取苗轨迹高度 ΔｙＥ随迭代
变化趋势如图５所示，在第 ２次迭代时得到第 １组
优解参数组合，随后迭代过程中取苗轨迹水平间距

ΔｘＥ与取苗轨迹高度 ΔｙＥ逐渐减小并收敛于稳定值，
于第１０次迭代时完成最终优化。

图 ５　优化目标在迭代过程的变化趋势

Ｆｉｇ．５　Ｔｒｅｎｄｓｏｆｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎｇｏａｌｓｉｎｉｔｅｒａｔｉｖｅｐｒｏｃｅｓｓ
　
由最终迭代输出结果得到往复摆动机构参数

为：主动杆长度 ｌ１＝７５１０ｍｍ，取苗臂与主动杆铰接
段长度 ｌ２＝１２２０８ｍｍ，取苗臂长度 ｌ５＝３３５２６ｍｍ，
从动杆长度 ｌ３＝１００４２ｍｍ，机架长度 ｌ４＝１７１３２ｍｍ，
该参数组合下，取苗轨迹水平间距 ΔｘＥ为１７３２０ｍｍ，
取苗轨迹高度 ΔｙＥ为 ２９５６ｍｍ。将 Ｍａｔｌａｂ计算得
出的各构件最优解及相关角度保留小数点后两位，

结果如表２所示。

３　取苗过程动力学分析

３１　苗块动力学模型

苗块在取苗过程中与取苗夹板协同运动
［２０－２１］

，

当苗块重力、取苗夹板对苗块的摩擦力及取苗夹板

对苗块的夹持力的合力，不足以支撑苗块随取苗夹

板运动时，苗块将与取苗夹板产生相对位移，并脱离

滑落进而脱苗，影响取苗可靠性及基质损失率
［２２］
。

以苗块质心 Ｎ点为原点，垂直于幼苗主茎秆方向为
Ｆｘ方向，对苗块进行受力分析，建立取苗回程苗块的
动态受力坐标系如图６所示，则苗块临界脱苗方程为

２ｆｓｘ＋Ｇｓｉｎθ１（ｔ）＜Ｆｉｘ
２ｆｓｙ－Ｇｃｏｓθ１（ｔ）＜Ｆ{

ｉｙ

（１２）

表 ２　往复摆动机构相关参数

Ｔａｂ．２　Ｏｐｅｒａｔｉｏｎｖａｌｕｅｓｏｆｐｉｃｋｕｐｄｅｖｉｃｅ

　　　　参数 数值

主动杆长度 ｌ１／ｍｍ ７５１０

取苗臂 ＣＤ长度 ｌ２／ｍｍ １２２０８

从动杆长度 ｌ３／ｍｍ １００４２

副机架长度 ｌ４／ｍｍ １７１３２

取苗臂 ＣＥ长度 ｌ５／ｍｍ ３３５２６

主动杆初始角 φ０／（°） １２０６６

主动杆位置角 φ１／（°） ８１０１

从动杆初始角 ψ０／（°） ５５５３

从动杆位置角 ψ１／（°） １９３５

式中　Ｆｉｘ———所需外部作用力的 ｘ向分量，Ｎ
Ｆｉｙ———所需外部作用力的 ｙ向分量，Ｎ
ｆｓｘ———取苗夹板对苗块摩擦力的 ｘ向分量，Ｎ
ｆｓｙ———取苗夹板对苗块摩擦力的 ｙ向分量，Ｎ
Ｇ———苗块重力

图 ６　苗块受力分析图

Ｆｉｇ．６　Ｋｉｎｅｍａｔｉｃｓａｎａｌｙｓｉｓｏｆｓｅｅｄｌｉｎｇｂｌｏｃｋ
　

其中，取苗夹持力与苗块摩擦力间转换关系为

ｆｐ＝
ｆｓ
μ

ｆｓ＝ ｆ２ｓｘ＋ｆ
２

槡
{

ｓｙ

（１３）

式中　ｆｓ———取苗夹板对苗块的摩擦力，Ｎ
ｆｐ———取苗夹板对苗块的夹持力，Ｎ
μ———苗块与取苗夹板间的摩擦因数

由式（１２）、（１３）可知，取苗夹持力和苗块的摩
擦因数是影响脱苗率的关键因素，取苗夹持力越大，

苗块摩擦因数越大，取苗过程越可靠，同时为保证基

质完整性，取苗夹持力应在苗块抗压极限内。

联立式（１２）、（１３）得到取苗回程苗块不脱苗的
最小夹持力为

ｆｐ
(

＞

Ｆｉｘ
２
－Ｇｓｉｎθ１（ｔ )） ２ (＋ Ｆｉｙ

２
－Ｇｃｏｓθ１（ｔ )）槡

２

μ
（０≤ｔ≤Ｔ１） （１４）

由式（１４）可知，最小取苗夹持力与苗块摩擦特
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性有关，苗块与取苗夹板间的摩擦因数越大，取苗过

程苗块所需的最小夹持力越小。

３２　苗块力学特性参数测定
为减小脱苗率和基质损失率，以测定苗块的

摩擦与抗压特性为目的开展苗块力学特性参数测

定试验，以期为取苗末端执行器关键参数确定提

供依据。

选用育苗周期为２８ｄ的适栽期华油杂 ６２油菜
基质块苗作为试验样本，其育苗基质由蚯蚓粪、黄棕

壤、珍珠岩 ３种成分混合组成，育苗基质体积配比
为１∶１∶１，基质压实度为 １２，硼硒营养液浓度为
３０％。试验前采用天平测定苗块平均质量 ｍ为
００８５ｋｇ，变异系数为８１８％，采用干湿法测定基质
平均含水率 ρ为２３％。

采用图７ａ所示的 ＭＸＤ ０２型摩擦因数仪（负
荷范围０～１０Ｎ，精度：０５级），随机选取１０株油菜
基质块苗，测量苗块与不同滑道试样（普通薄铁板、

ＡＢＳ塑料板及３０４不锈钢板）间的摩擦因数［２３］
，同

一组试验重复测量 ５次，根据数显屏数值记录 ３组
试验的静、动摩擦因数，并得出所测定摩擦因数置信

区间如表３所示。

图 ７　苗块物理特性测定试验

Ｆｉｇ．７　Ｃｈａｒａｃｔｅｒｉｓｔｉｃｓｔｅｓｔｏｆｓｅｅｄｌｉｎｇｂｌｏｃｋ
１．滑轨试样　２．基质块苗　３．ＭＸＤ ０２型摩擦因数仪

　
表 ３　摩擦试验结果

Ｔａｂ．３　Ａｎａｌｙｓｉｓｏｆｆｒｉｃｔｉｏｎｔｅｓｔｒｅｓｕｌｔｓ

材料
静摩擦因数 μｓ 动摩擦因数 μｄ

均值 置信区间 均值 置信区间

薄铁板 ０７０８ ［０７０２，０７１４］ ０６０７ ［０６０３，０６１０］

ＡＢＳ塑料板 ０５２３ ［０５１４，０５２２］ ０４８５ ［０４８０，０４８９］

３０４钢板 ０３０４ ［０２９４，０３１４］ ０２５１ ［０２４５，０２５７］

　　采用ＦＴＣ公司生产的 ＴＭＳ ＰＲＯ型高精度食品

物性分析仪（测力范围０～１０００Ｎ，精度：±０１Ｎ），进
行抗压试验

［２４］
，试验设定预压缩力为１Ｎ，测试全压

缩量为１０ｍｍ，测试压缩速度为１ｍｍ／ｓ，记录压缩
全过程的力与变形情况如图７ｂ所示。

摩擦试验表明，苗块侧面与普通薄铁板间摩擦

因数最大，与 ＡＢＳ塑料板间摩擦因数次之，与 ３０４
不锈钢板间的动摩擦因数最小；当接触材料为普通

薄铁板时，苗块基质颗粒与钢板摩擦产生脱落，表现

为滑动能力弱，当接触材料为 ３０４不锈钢板或 ＡＢＳ
塑料板时，苗块滑动能力较好。

抗压试验表明，当压缩量为 ０～１ｍｍ时，苗块
所受载荷与压缩量呈近似线性递增关系，载荷随压

缩量增大而缓慢增大；当压缩量为 １～５ｍｍ时，载
荷随压缩量增大而增大，苗块表现为具有一定的压

实特性；当压缩量约为 ５ｍｍ时，外部载荷达到最大
值，此时苗块出现裂纹、基质颗粒粘结滑移而脱落；

当压缩量大于 ６５ｍｍ时，基质完全破损。可得苗
块基质保持完整性的最大压缩量约为５ｍｍ，对应的
载荷约为８０Ｎ。

综上分析，苗块与普通薄铁板间摩擦因数最大，

所需的取苗夹持力最小，选用普通薄铁板作为取苗

夹板材料，此时苗块与取苗夹板间的摩擦因数 μ为
０６０７；在苗块抗压极限内取安全系数为 ０６，确定
取苗夹板对苗块的许用夹持力应小于 ４８Ｎ，许用外
部最大夹持量为５ｍｍ。

３３　取苗末端执行器参数分析

根据式（８）及取苗臂末端点 Ｅ与苗块质心点 Ｎ
间的距离关系，可以获得取苗回程点 Ｎ的位移方
程，对其求一阶和二阶导数，可分别得到点 Ｎ的速
度和加速度。取气动系统极限循环周期 Ｔ为 １ｓ，取
苗回程时间 Ｔ１为取苗周期的 ４０％，为 ０４ｓ，由表 ２
可得主动杆输出角为 ３９６５°，借助 Ｍａｔｌａｂ软件得出
取苗回程苗块加速度最大值 ａｉｘ为 ３９９１ｍ／ｓ

２
，ａｉｙ为

１３８０ｍ／ｓ２，此时苗块所需外部作用力分量 Ｆｉｘ为
１６０Ｎ，Ｆｉｙ为０７１Ｎ，代入式（１４）求得取苗夹板的
最小取苗夹持力 ｆｐ为７０７Ｎ。

油菜基质块苗苗块边长约为 ４０ｍｍ，主茎秆高
度 Ｈ约为９０ｍｍ，为避免损伤幼苗主茎秆，取苗夹板
长度 Ｄ应该大于 ９０ｍｍ，取 Ｄ＝１００ｍｍ。取苗夹板
置于苗块两侧取苗，应留有不小于 ２５ｍｍ的单侧
对中余量，取软垫宽度 Ｗａ为 ０～５ｍｍ，故在Ⅲ号气
缸张开时取苗夹板间距 Ｄａ应不小于 ４５ｍｍ；苗块许
用外部最大夹持量为５ｍｍ，则Ⅲ号气缸闭合时取苗
夹板间距 Ｄｂ应为３５～４０ｍｍ。综上所述，确定Ⅲ号
气缸为 ＳＭＣ ＭＨＺ２型平行手指气缸，其常开和常
闭时状态如图８所示。
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图 ８　取苗末端执行器工作状态

Ｆｉｇ．８　Ｗｏｒｋｉｎｇｓｔａｔｅｏｆａｃｔｕａｔｏｒｏｆｐｉｃｋｕｐｄｅｖｉｃｅ
１．手指气缸　２．软垫　３．取苗夹板　４．苗块

　

查阅 ＳＭＣ ＭＨＺ２型气缸参数［２５］
可知，当手指

气缸缸径为２０ｍｍ时，取苗夹板常开间距为 ４２３～
５２３ｍｍ，常闭间距为 ３２３～４２３ｍｍ，符合取苗夹
板间距需求；气压为 ０８ＭＰａ时，手指气缸提供的
理论夹持力为３３Ｎ，满足最小夹持力７０７Ｎ需求，
且其对苗块的夹持负载程度相对较轻，有利于减

小基质损失，因此选取末端执行器气缸缸径为

２０ｍｍ。

４　试验

４１　轨迹验证
４１１　虚拟仿真分析

为探究该取苗装置在移栽过程中的绝对取苗轨

迹，利用三维造型软件 ＳｏｌｉｄＷｏｒｋｓ完成取苗装置的
三维设计以及虚拟装配，并将装配体导入计算机仿

真分析软件 ＡＤＡＭＳ中，参照文献［２６－２７］对仿真
模型设置运行参数，根据东方红 ９５４型拖拉机挂接
移栽机后，实测的慢１挡机组前进速度为０２２ｍ／ｓ，
对取苗装置模型赋予整体移动速度和移动方向，设

定运动循环周期为１５ｓ，即取苗频率为４０株／ｍｉｎ。
图９为仿真取苗轨迹（Ａ１Ｂ１Ｃ１Ｄ１Ｅ１Ｆ１Ａ２），分为

如下４个轨迹段：
（１）取苗进程轨迹段Ａ１Ｂ１：取苗臂以Ａ１为初始点

向取苗位置移动，在到达取苗位置 Ｂ１时夹取苗块。
（２）取苗回程轨迹段 Ｂ１Ｃ１：取苗臂带动苗块一起

运动至 Ｃ１；随后投苗回程至投苗进程转换取苗臂竖
直方向保持静止，在水平方向随模型整体平移至 Ｄ１。

（３）投苗进程轨迹段 Ｄ１Ｅ１：取苗臂在Ⅲ号气缸
作用下向下移动，当到达 Ｅ１时释放苗块；随后手指
气缸由张开至闭合，该过程取苗臂竖直方向保持静

止，在水平方向随模型整体平移至 Ｆ１。
（４）投苗回程轨迹段 Ｆ１Ａ２：取苗臂在Ⅲ号气缸

作用下向上移动至 Ａ２，随后以 Ａ２为起始点，以相同
运动轨迹开始下一次取苗作业。

图 ９　ＡＤＡＭＳ模型仿真轨迹

Ｆｉｇ．９　ＳｉｍｕｌａｔｉｏｎｔｒａｊｅｃｔｏｒｙｏｆＡＤＡＭＳｍｏｄｅｌ
　
机组运动方向与 Ｘ正方向一致，故取苗进程，

取苗臂在 Ｘ方向上运动趋势与机组运动相同，取苗
回程，取苗臂在 Ｘ方向上运动趋势与机组运动相
反，因此仿真取苗轨迹水平间距数值计算为点 Ｂ１与
点 Ｃ１的横坐标差值、点 Ｂ１与点 Ａ１的横坐标差值之
和的均值；机组在 Ｙ方向上无运动，仿真取苗轨迹
高度数值计算为点 Ｂ１与点 Ｃ１纵坐标差值或点 Ｂ１与
点 Ａ１纵坐标差值。

由ＡＤＡＭＳ导出数据点得相关坐标值为 Ａ１（０，０）、
Ｂ１（２８５５６ｍｍ，２９９４ｍｍ）、Ｃ１（２２３２８ｍｍ，２９９４ｍｍ），
经计算得出仿真取苗轨迹水平间距为 １７３９２ｍｍ，
仿真取苗轨迹高度为２９９４ｍｍ。
４１２　高速摄影分析

为验证取苗装置实际运动轨迹是否满足取苗需

求，将取苗装置参数取整，取主动杆长度为 ７５ｍｍ，
从动杆长度为１００ｍｍ，机架长度为 １７１ｍｍ，取苗臂
长度为３３５ｍｍ，为减小制造误差，采用福斯特公司
生产的 ＦＳＴ １５３０型数控金属激光切割机（精度：
±００１ｍｍ）进行相关构件切割，按照工艺要求完成
移栽机装配。以东方红 ９５４型拖拉机为动力，参照
文献［２８－３０］试验方法开展高速摄影轨迹验证试
验，如图 １０ａ所示。调节空气压缩机输出压力为
０８ＭＰａ，通过控制程序调节各气缸运行时间，手动
调节节流阀以调节各气缸速度，进而准确控制取苗

频率为 ４０株／ｍｉｎ，东方红 ９５４型拖拉机调至慢
１挡，机组前进速度为 ０２２ｍ／ｓ，采用 ＰＣＯ．ｄｉｍａｘ
ＨＤ＋型高速摄像机实时拍摄取苗臂标记点，运用
ＣａｍＷａｒｅＶ３１４软件记录拍摄过程，运行 Ｓｔａｒｔｒａｉｌｓ
图像合成软件对所拍摄图像进行叠加处理，其中高

速摄像机拍摄速度为 ２０００ｆ／ｓ，获得实际取苗轨迹
如图１０ｂ所示。

将试验所获实际取苗轨迹图导入 ＡｕｔｏＣＡＤ中，
调节图框尺寸与实际尺寸比例为 １∶１，通过测量图
上各点横向及纵向尺寸，得到 Ａ１Ｂ１横向长度为
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图 １０　高速摄影验证试验

Ｆｉｇ．１０　Ｈｉｇｈｓｐｅｅｄｐｈｏｔｏｇｒａｐｈｙｖｅｒｉｆｉｃａｔｉｏｎｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔ
１．移栽机样机　２．空气压缩机　３．高速摄影系统　４．计算机

　
２８６３１ｍｍ，Ａ１Ｂ１纵向长度为３０４０ｍｍ，Ｂ１Ｃ１横向长
度为６４２５ｍｍ，经计算得出实际取苗轨迹水平间距
为１７５２８ｍｍ，实际取苗轨迹高度为 ３０４０ｍｍ，与
理论值及仿真值的相对误差均小于 ３％，验证了取
苗装置设计的合理性。

４２　台架试验
为验证取苗装置的可行性，开展取苗装置台架

验证试验，如图 １１所示，试验场地为华中农业大学
农 业 机 械 实 训 基 地。试 验 设 定 取 苗 频 率 为

４０株／ｍｉｎ，每行载苗盘放置 ４８株油菜基质块苗，共
４行，试验前后每行基质块苗均进行称量处理。试
验以取苗成功率、脱苗率及基质损失率作为评价指

标，其中基质损失率的样本数为试验样本总数，其计

算方法分别为

Ｓ＝
ＮＳ
Ｎ
×１００％ （１５）

Ｔ＝
ＮＴ
ＮＳ
×１００％ （１６）

Ｑ＝
Ｍａ－Ｍｂ
Ｍａ

×１００％ （１７）

式中　Ｓ———取苗成功率，％
Ｔ———脱苗率，％
Ｑ———基质损失率，％
Ｎ———样本总数，取１９２
ＮＳ———被取苗夹板成功夹取的基质块苗数
ＮＴ———取苗过程脱离取苗夹板的基质块苗数
Ｍａ———试验前样本总质量，ｇ
Ｍｂ———试验后样本总质量，ｇ

图 １１　取苗装置台架试验

Ｆｉｇ．１１　Ｂｅｎｃｈｔｅｓｔｏｆｓｅｅｄｌｉｎｇｐｉｃｋｕｐｄｅｖｉｃｅ
　
取苗试验结果为取苗成功率 ９３３３％、脱苗

率 ２８６％、基质损失率 ３７５％，表明该取苗装置
取苗效果能够满足油菜基质块苗移栽机的取苗

要求。

分析取苗失效及脱苗率产生的原因主要有：分

苗装置挡苗板对苗块限位失效，致使取苗装置在运

动至取苗台前，苗块即已脱离取苗台，造成取苗失

效，如图１２ｂ所示；取苗装置与分苗装置同步性有待
提高，分苗装置挡苗板对苗块限位时间与取苗进程

存在时间差，致使出现空取现象，造成取苗失效，如

图１２ｃ所示；少数苗块基质强度不高，取苗驱动气缸
速度较快，造成台架振动使苗块脱离取苗夹板，产生

脱苗。

图 １２　取苗效果

Ｆｉｇ．１２　Ｅｆｆｅｃｔｓｏｆｓｅｅｄｌｉｎｇｓｐｉｃｋｕｐ

５　结论

（１）设计了一种往复夹取式取苗装置，根据垂

直苗盘取苗及平行铅垂线投苗的取苗臂位置要求，

确定了取苗装置各构件尺寸关系，构建了取苗臂运

动学模型，分析得出其位移方程及相对运动轨迹。
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以减小取苗轨迹水平间距及取苗轨迹高度为优化目

标，借助 Ｍａｔｌａｂ软件和拟牛顿法优化取苗装置结构
参数为：主动杆长度７５１０ｍｍ，从动杆长度１００４２ｍｍ，
机架长度１７１３２ｍｍ，取苗臂长度 ３３５２６ｍｍ，该参
数组合下，取苗轨迹水平间距为 １７３２０ｍｍ，取苗轨
迹高度为２９５６ｍｍ。

（２）通过创建苗块的动力学模型，得到苗块临界
脱苗方程，结合苗块力学特性参数测定试验，确定最小

取苗夹持力为７０７Ｎ、末端执行器气缸缸径为２０ｍｍ。
（３）借助 ＡＤＡＭＳ软件获得仿真取苗轨迹，运用

高速摄影技术提取实际取苗轨迹，实际取苗轨迹水

平间距为１７５２８ｍｍ，实际取苗轨迹高度为３０４０ｍｍ，
与理论值和仿真值的相对误差均小于 ３％，验证了
取苗装置设计的合理性。台架试验表明，取苗成功

率为 ９３３３％，脱苗率为 ２８６％，基质损失率为
３７５％，满足油菜基质块苗移栽要求。

参 考 文 献

［１］　吴俊，汤庆，袁文胜，等．油菜毯状苗移栽机开沟镇压部件设计与参数优化［Ｊ］．农业工程学报，２０１６，３２（２１）：４６－５３．
ＷＵＪｕｎ，ＴＡＮＧＱｉｎｇ，ＹＵＡＮＷｅｎｓｈｅｎｇ，ｅｔａｌ．Ｄｅｓｉｇｎａｎｄｐａｒａｍｅｔｅｒｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎｏｆｄｉｔｃｈｉｎｇａｎｄｃｏｍｐａｃｔｉｎｇｐａｒｔｓｏｆｒａｐｅｓｅｅｄ
ｃａｒｐｅｔｓｅｅｄｌｉｎｇｔｒａｎｓｐｌａｎｔｅｒ［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣＳＡＥ，２０１６，３２（２１）：４６－５３．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［２］　廖庆喜，刘明峰，张照，等．油菜钵苗移栽机双五杆栽植机构多目标优化设计［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１５，４６（１１）：４９－５６．
ＬＩＡＯＱｉｎｇｘｉ，ＬＩＵ Ｍｉｎｇｆｅｎｇ，ＺＨＡＮＧ Ｚｈａｏ，ｅｔａｌ．Ｍｕｌｔｉｏｂｊｅｃｔｉｖｅｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎｄｅｓｉｇｎｏｆｄｏｕｂｌｅｆｉｖｅｂａｒｔｒａｎｓｐｌａｎｔｉｎｇ
ｍｅｃｈａｎｉｓｍｆｏｒｒａｐｅｐｏｔｓｅｅｄｌｉｎｇ［Ｊ／ＯＬ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１５，４６（１１）：４９－
５６．ｈｔｔｐ：∥ｗｗｗ．ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｌａｇ＝１＆ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１５１１０８＆ｊｏｕｒｎａｌ＿ｉｄ＝ｊｃｓａｍ．ＤＯＩ：１０．
６０４１／ｊ．ｉｓｓｎ．１０００１２９８．２０１５．１１．００８．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［３］　向伟，吴明亮，官春云，等．油菜钵体苗移栽栽植孔成型机设计与试验［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１７，４８（１０）：４０－４８，５８．
ＸＩＡＮＧＷｅｉ，ＷＵＭｉｎｇｌｉａｎｇ，ＧＵＡＮＣｈｕｎｙｕｎ，ｅｔａｌ．Ｄｅｓｉｇｎａｎｄｔｅｓｔｏｆｔｒａｎｓｐｌａｎｔｉｎｇｈｏｌｅｆｏｒｍｉｎｇｍａｃｈｉｎｅｆｏｒｒａｐｅｓｅｅｄｐｏｔｔｅｄ
ｓｅｅｄｌｉｎｇｓ［Ｊ／ＯＬ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１７，４８（１０）：４０－４８，５８．ｈｔｔｐ：∥ｗｗｗ．
ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｌａｇ＝１＆ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１７１００５＆ｊｏｕｒｎａｌ＿ｉｄ＝ｊｃｓａｍ．ＤＯＩ：１０．６０４１／ｊ．ｉｓｓｎ．
１０００１２９８．２０１７．１０．００５．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［４］　石铁．全自动玉米秧苗移栽机的研制与试验［Ｊ］．农业工程学报，２０１５，３１（３）：２３－３０．
ＳＨＩＴｉｅ．Ｄｅｖｅｌｏｐｍｅｎｔａｎｄｔｅｓｔｏｆａｕｔｏｍａｔｉｃｃｏｒｎｓｅｅｄｌｉｎｇｔｒａｎｓｐｌａｎｔｅｒ［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣＳＡＥ，２０１５，３１（３）：２３－３０．
（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［５］　徐玉娟．油菜钵苗移栽机取苗系统设计与试验［Ｄ］．长沙：湖南农业大学，２０１６．
ＸＵＹｕｊｕａｎ．Ｄｅｓｉｇｎａｎｄｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｏｆｐｉｃｋｉｎｇｕｐｓｅｅｄｌｉｎｇｓｙｓｔｅｍｆｏｒｒａｐｅｐｌｕｇｓｅｅｄｌｉｎｇｔｒａｎｓｐｌａｎｔｅｒ［Ｄ］．Ｃｈａｎｇｓｈａ：Ｈｕｎａｎ
ＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＵｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，２０１６．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［６］　董哲．蔬菜穴盘苗自动取苗装置的设计与研究［Ｄ］．沈阳：沈阳农业大学，２０１５．
ＤＯＮＧＺｈｅ．Ｄｅｓｉｇｎａｎｄｓｔｕｄｙｏｎｖｅｇｅｔａｂｌｅａｕｔｏｍａｔｉｃｓｅｅｄｌｉｎｇｐｉｃｋｕｐｄｅｖｉｃｅ［Ｄ］．Ｓｈｅｎｙａｎｇ：ＳｈｅｎｙａｎｇＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌ
Ｕｎｉｖｅｒｓｉｔｙ，２０１５．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［７］　付宇超．油菜基质块苗力学特性研究与移送机构设计［Ｄ］．北京：中国农业科学院，２０１７．
ＦＵＹｕｃｈａｏ．Ｒｅｓｅａｒｃｈｏｎｍｅｃｈａｎｉｃａｌｐｒｏｐｅｒｔｉｅｓａｎｄｔｒａｎｓｐｏｒｔｍｅｃｈａｎｉｓｍｄｅｓｉｇｎｏｆｍａｔｒｉｘｂｌｏｃｋｓｅｅｄｌｉｎｇｏｆｒａｐｅ［Ｄ］．Ｂｅｉｊｉｎｇ：
ＣｈｉｎｅｓｅＡｃａｄｅｍｙｏｆＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＳｃｉｅｎｃｅｓ，２０１７．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［８］　ＭＡＳＣＩＯＬＩＡ．Ａｒｏｗｄｉｓｔｒｉｂｕｔｏｒｆｏｒｔｈｅｔｒａｎｓｐｌａｎｔｉｎｇｏｆｓｍａｌｌｐｌａｎｔｓｂｏｒｎｉｎｃｕｂｉｃａｌｓｏｄｓｏｆｃｏｍｐｒｅｓｓｅｄｐｅａｔｏｒｓｙｎｔｈｅｔｉｃａｌ
ｓｕｂｓｔｒａｔｕｍｏｆｔｈｅｄｕｔｃｈｋｉｎｄ：Ｅ．Ｐ．Ｐａｔｅｎｔ９３８３０４３１．８［Ｐ］．１９９３ １０ ２９．

［９］　ＲＹＵＫＨ，ＫＩＭＧＹ．Ｄｅｖｅｌｏｐｍｅｎｔｏｆａｇｒｉｐｐｅｒｆｏｒｒｏｂｏｔｉｃｔｒａｎｓｐｌａｎｔｅｒａｎｄｅｖａｌｕａｔｉｏｎｏｆｉｔｓｔｒａｎｓｐｌａｎｔｉｎｇｐｅｒｆｏｒｍａｎｃｅ［Ｊ］．
ＫｏｒｅａｎＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，１９９８，２３（３）：２７１－２７６．

［１０］　于晓旭，赵匀，陈宝成，等．移栽机械发展现状与展望［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１４，４５（８）：４４－５３．
ＹＵＸｉａｏｘｕ，ＺＨＡＯＹｕｎ，ＣＨＥＮＢａｏｃｈｅｎｇ，ｅｔａｌ．Ｃｕｒｒｅｎｔｓｉｔｕａｔｉｏｎａｎｄｐｒｏｓｐｅｃｔｏｆｔｒａｎｓｐｌａｎｔｅｒ［Ｊ／ＯＬ］．Ｔｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅ
ＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１４，４５（８）：４４－５３．ｈｔｔｐ：∥ｗｗｗ．ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．
ａｓｐｘ？ｆｌａｇ＝１＆ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１４０８０８＆ｊｏｕｒｎａｌ＿ｉｄ＝ｊｃｓａｍ．ＤＯＩ：１０．６０４１／ｊ．ｉｓｓｎ．１０００１２９８．２０１４．０８．００８．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［１１］　廖庆喜，张照，胡乔磊，等．油菜纸钵苗移栽机气动取苗机构设计与轨迹分析［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１７，４８（１１）：７０－７８．
ＬＩＡＯＱｉｎｇｘｉ，ＺＨＡＮＧＺｈａｏ，ＨＵＱｉａｏｌｅｉ，ｅｔａｌ．Ｄｅｓｉｇｎａｎｄｔｒａｊｅｃｔｏｒｙａｎａｌｙｓｉｓｏｆｐｎｅｕｍａｔｉｃｐｉｃｋｉｎｇｕｐｍｅｃｈａｎｉｓｍｆｏｒｒａｐｅ
ｐａｐｅｒｐｏｔｓｅｅｄｌｉｎｇ［Ｊ／ＯＬ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１７，４８（１１）：７０－７８．ｈｔｔｐ：∥
ｗｗｗ．ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｌａｇ＝１＆ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１７１１０９＆ｊｏｕｒｎａｌ＿ｉｄ＝ｊｃｓａｍ．ＤＯＩ：１０．６０４１／ｊ．
ｉｓｓｎ．１０００１２９８．２０１７．１１．００９．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［１２］　高国华，冯天翔，李福．斜入式穴盘苗移栽手爪工作参数优化及试验验证［Ｊ］．农业工程学报，２０１５，３１（２４）：１６－２２．
ＧＡＯＧｕｏｈｕａ，ＦＥＮＧＴｉａｎｘｉａｎｇ，ＬＩＦｕ．Ｗｏｒｋｉｎｇｐａｒａｍｅｔｅｒｓｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎａｎｄｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔａｌｖｅｒｉｆｉｃａｔｉｏｎｏｆｉｎｃｌｉｎｅｄｉｎｓｅｒｔｉｎｇ
ｔｒａｎｓｐｌａｎｔｉｎｇｍａｎｉｐｕｌａｔｏｒｆｏｒｐｌｕｇｓｅｅｄｌｉｎｇ［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣＳＡＥ，２０１５，３１（２４）：１６－２２．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［１３］　吴崇友，吴俊，张敏，等．油菜毯状苗机械移栽技术研究［Ｊ］．中国农机化学报，２０１６，３７（１２）：６－１０．
ＷＵＣｈｏｎｇｙｏｕ，ＷＵＪｕｎ，ＺＨＡＮＧＭｉｎ，ｅｔａｌ．Ｒｅｓｅａｒｃｈｏｎｍａｃｈｉｎｅｔｒａｎｓｐｌａｎｔｉｎｇｔｅｃｈｎｉｑｕｅｓｏｆｂｌａｎｋｅｔｒａｐｅｓｅｅｄ［Ｊ］．Ｊｏｕｒｎａｌ
ｏｆＣｈｉｎｅｓｅＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭｅｃｈａｎｉｚａｔｉｏｎ，２０１６，３７（１２）：６－１０．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［１４］　蒋兰，吴崇友，汤庆，等．油菜毯状苗移栽机栽植过程动力学模型及参数优化［Ｊ］．农业工程学报，２０１８，３４（２１）：３７－４６．
ＪＩＡＮＧＬａｎ，ＷＵＣｈｏｎｇｙｏｕ，ＴＡＮＧＱｉｎｇ，ｅｔａｌ．Ｋｉｎｅｍａｔｉｃｓｍｏｄｅｌａｎｄｐａｒａｍｅｔｅｒｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎｏｆｐｌａｎｔｉｎｇｐｒｏｃｅｓｓｏｆｒａｐｅ
ｃａｒｐｅｔｓｅｅｄｌｉｎｇｔｒａｎｓｐｌａｎｔｅｒ［Ｊ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣＳＡＥ，２０１８，３４（２１）：３７－４６．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［１５］　ＮＹ／Ｔ１９２４—２０１０油菜移栽机质量评价技术规范［Ｓ］．２０１０．
［１６］　童俊华，俞高红，朱赢鹏，等．三臂回转式蔬菜钵苗取苗机构设计与试验［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１９，５０（１）：１１３－１２１．

１０１第 １１期　　　　　　　　　　　　　廖庆喜 等：油菜基质块苗移栽机取苗装置设计与试验



ＴＯＮＧＪｕｎｈｕａ，ＹＵＧａｏｈｏｎｇ，ＺＨＵＹｉｎｇｐｅｎｇ，ｅｔａｌ．Ｄｅｓｉｇｎａｎｄｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｏｆｔｈｒｅｅａｒｍｓｒｏｔａｒｙｖｅｇｅｔａｂｌｅｐｌｕｇｓｅｅｄｌｉｎｇｐｉｃｋ
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ｗｗｗ．ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｌａｇ＝１＆ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１９０１１２＆ｊｏｕｒｎａｌ＿ｉｄ＝ｊｃｓａｍ．ＤＯＩ：１０．６０４１／ｊ．
ｉｓｓｎ．１０００１２９８．２０１９．０１．０１２．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［１７］　胡建平，潘杰，张晨迪，等．行星轮栽植机构优化设计与试验［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１８，４９（１１）：７８－８６．
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［１８］　孙恒，陈作模，葛文杰．机械原理［Ｍ］．８版．北京：高等教育出版社，２０１３．
［１９］　张安玲，刘雪英．求解非线性方程组的拟牛顿 粒子群混合算法［Ｊ］．计算机工程与应用，２００８，４４（３３）：４１－４２，９２．
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ＣｏｍｐｕｔｅｒＥｎｇｉｎｅｅｒｉｎｇａｎｄＡｐｐｌｉｃａｔｉｏｎｓ，２００８，４４（３３）：４１－４２，９２．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）

［２０］　许博，廖庆喜，王洋，等．油菜纸钵苗移栽机气动插入式取苗过程分析与试验［Ｊ］．华中农业大学学报，２０１８，３７（６）：１１９－１２９．
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［２１］　刘洋，毛罕平，王涛，等．吊杯式移栽机构中番茄穴盘苗运动分析优化与试验［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１８，４９（５）：１４３－１５１．
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６０４１／ｊ．ｉｓｓｎ．１０００１２９８．２０１８．０５．０１６．（ｉｎＣｈｉｎｅｓｅ）
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ＨＡＮＣｈａｎｇｊｉｅ，ＸＵＹａｎｇ，ＺＨＡＮＧＪｉｎｇ，ｅｔａｌ．Ｄｅｓｉｇｎａｎｄｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｏｆｓｅｍｉａｕｔｏｍａｔｉｃｔｒａｎｓｐｌａｎｔｅｒｆｏｒｗａｔｅｒｍｅｌｏｎｓｅｅｄｌｉｎｇｓ
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［２４］　王英，陈建能，吴加伟，等．用于机械化栽植的西兰花钵苗力学特性试验［Ｊ］．农业工程学报，２０１４，３０（２４）：１－１０．
ＷＡＮＧＹｉｎｇ，ＣＨＥＮＪｉａｎｎｅｎｇ，ＷＵＪｉａｗｅｉ，ｅｔａｌ．Ｍｅｃｈａｎｉｃｓｐｒｏｐｅｒｔｙｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｏｆｂｒｏｃｃｏｌｉｓｅｅｄｌｉｎｇｏｒｉｅｎｔｅｄｔｏｍｅｃｈａｎｉｚｅｄ
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［２５］　ＳＭＣｐｎｅｕｍａｔｉｃｐｒｏｄｕｃｔｃａｔａｌｏｇ［ＥＢ／ＯＬ］．［２０１８ １０ ３０］．Ａｖａｉｌａｂｌｅａｔ：ｈｔｔｐ：∥ｗｗｗ．ｓｍｃ．ｃｏｍ．ｃｎ／ｐｒｏｄｕｃｔｓ／ｚｈ／ｓ．ｄｏ？ｃａ＿
ｉｄ＝１１２８．ｈｔｍｌ．

［２６］　 赵匀 ，刘志平，辛亮，等．水稻钵苗膜上移栽机构优化设计与试验［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１８，４９（４）：８７－９３．

ＺＨＡＯＹｕｎ，ＬＩＵＺｈｉｐｉｎｇ，ＸＩＮＬｉａｎｇ，ｅｔａｌ．Ｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎｄｅｓｉｇｎａｎｄｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｏｆｔｒａｎｓｐｌａｎｔｉｎｇｍｅｃｈａｎｉｓｍ ｏｆｒｉｃｅｐｏｔ
ｓｅｅｄｌｉｎｇｏｎｆｉｌｍ［Ｊ／ＯＬ］．ＴｒａｎｓａｃｔｉｏｎｓｏｆｔｈｅＣｈｉｎｅｓｅＳｏｃｉｅｔｙｆｏｒＡｇｒｉｃｕｌｔｕｒａｌＭａｃｈｉｎｅｒｙ，２０１８，４９（４）：８７－９３．ｈｔｔｐ：∥ｗｗｗ．
ｊｃｓａｍ．ｏｒｇ／ｊｃｓａｍ／ｃｈ／ｒｅａｄｅｒ／ｖｉｅｗ＿ａｂｓｔｒａｃｔ．ａｓｐｘ？ｆｌａｇ＝１＆ｆｉｌｅ＿ｎｏ＝２０１８０４１０＆ｊｏｕｒｎａｌ＿ｉｄ＝ｊｃｓａｍ．ＤＯＩ：１０．６０４１／ｊ．ｉｓｓｎ．
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［２７］　许春林，吕志军，辛亮，等．全自动草莓钵苗移栽机构优化设计与试验［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１９，５０（８）：９７－１０６．
ＸＵＣｈｕｎｌｉｎ，ＬＺｈｉｊｕｎ，ＸＩＮＬｉａｎｇ，ｅｔａｌ．Ｏｐｔｉｍｉｚａｔｉｏｎｄｅｓｉｇｎａｎｄｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｏｆｆｕｌｌａｕｔｏｍａｔｉｃｓｔｒａｗｂｅｒｒｙｐｏｔｔｅｄｓｅｅｄｌｉｎｇ
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［２８］　叶秉良，吴国环，俞高红，等．旋转式水稻钵苗移栽机构移栽臂设计与试验［Ｊ／ＯＬ］．农业机械学报，２０１５，４６（７）：４５－５２．
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ＺＨＡＯＹｕｎ，ＺＨＡＮＧＷｅｉｘｉｎｇ，ＸＩＮＬｉａｎｇ，ｅｔａｌ．Ｄｅｓｉｇｎａｎｄｅｘｐｅｒｉｍｅｎｔｏｆｅｘｔｅｎｓｉｂｌｅｐｏｔｔｅｄｔｏｍａｔｏｅｓｓｅｅｄｌｉｎｇｔｒａｎｓｐｌａｎｔｉｎｇ
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